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Motor vehicl safety and control device has means for the automatic activation 
of a coupling in th drive train of a motor vehicle if required control signals are 
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Abstract 

Vehicle has a number of control devices that are activated by an activation element that generates a control signal in 
one condition and does not generate it in another condition. The control devices are linked together by a signal 
connection. An error signal is entered in the memory of one or more control devices if a signal is missing at one or 
more controllers but is received by the remainder. When a signal is not applied to the input of a controller or control 
device the correct signal value can be used from the memory after a plausibility test has been completed and shown 
that there is only a missing signal and not a control system failure. 
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© Kraftfahrzeug 

@ Die Erfindung betrifft ein Fahrzeug mit Vorrichtung zur 
automatisierten Betatigung einer Kupplung im Antriebs- 
strang eines Kraftfahrzeuges. 
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Beschreibung 

Die Erfi ndung betrifft ein Kraftfahrzeug mit einer Mehr- 
zahl von Steuergeraten. 

Solche Kraftfahrzcuge gehoren zum Stand der Technik. 
Solche Kraftfahrzcuge verhaltcn sich beispielsweise derari, 
daB bei Ausfall des Steuersignales bei bei spiels weise nur ei- 
nem Steuergerat und nicht bei alien Steuergeraten, dieses 
eine Steuergerat sich deakrivien, wahrend die anderen Steu- 
ergerate aktivicrt sind oder bleiben. Dies kann zur Folge ha- 
ben, daB bei einem Sichemngsausfall innerhalb der Ziin- 
dungsleitung eines Steuergerates wegen diesem Ausfall der 
Ziindung das eine Steuergerat sich deaktiviert, obwohl kein 
allgemeines Ausschalten der Ziindung vorliegt. Dadurch 
konnen Funktionsnachteile entstehen, da das eine Steuerge- 
rat inaktiv ist. 

Aufgabe der Erfindung ist es, eine oben genannfe \brrich- 
tung zu schaffen, die auch bei Ausfall des Steuersignales V z 
am Eingang eines Steuergerates und nicht bei alien Steuer- 
geraten dennoch einen sicheren und im wesentlichen unein- 20 
geschrankten Funktionsbetrieb des Fahrzeuges erlaubt. 

Weiterhin ist es Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren zu 
schaffen, welches den sicheren Funktionsbetrieb des Fahr- 
zeuges erlaubL 

Dies win! erfindungsgemaB dadurch erreicht, daB bei ei- 25 
nem Kraftfahrzeug mit einer Mehrzahl von Steuergeraten, 
die uber ein Aku vierungselement, das ein Steuersignal V z in 
zumindest einem vorgegebenen Zustand ausgibt und dieses 
Signal in einem anderen Zustand nicht ausgibt, aktivierbar 
sind, wenn das Akuvierungseiement ein Steuersignal V z an 30 
die Steuergerate ausgibt und deaktivierbar sind, wenn das 
Steuersignal den Steuergeraten nicht vorliegt, wobei die 
Steuergerate untereinander in Signal verbi ndung stehen, in 
einem Speicher zumindest eines Steuergerates ein Fehlersi- 
gnal Sf eintragbar ist, wenn zumindest einem Steuergerat 35 
das Steuersignal V 2 nicht vorliegt und anderen Steuergera- 
ten das Steuersignal vorliegt. 

Dabei ist es zweckmaBig, wenn vor dem Speichern des 
Fehlersignales Sf eine Plausibilitalspruf ung durchgefiihrt 
wird, welche sicherstellt, daB das Signal V z aus fehlerhaften 40 
Griinden dem Steuergerat nicht vorliegt. 

Auch ist es zweckmaBig, wenn bei Abspeicherung eines 
Fehlersignales ein Hrsatzwert Vz-ets^l ausgebbar ist. Dieser 
Ersatzwert wird an andere Steuergerate ausgegeben, die da- 
niit einen SteuerungsprozeB durchfiihren. 45 

ZweckmaBig ist es, wenn der Ersatzwert einen Wert des 
tatsacblich richtigen Signales V z annimmt. Auch ist es 
zweckmaBig, wenn dieser Ersatzwert im Bereich des tat- 
sachlichen Werles liegt und aus Werten von anderen Steuer- 
geraten abgeleitet wird. 50 

Dies wird erfindungsgemaB auch dadurch erreicht, daB 
sich zumindest ein Steuergerat bei einem Nichtvorliegen ei- 
nes Steuersignales V z nicht deaktiviert, wenn bei zumindest 
einem anderen Steuergerat ein Steuersignal V z vorliegt oder 
dem einen Steuergerat ein anderes Signal vorliegt, das ein 55 
Vorliegen eines Steuersignales reprasentiert. Das Vbrliegen 
des Steuersignales bei dem anderen Steuergerat wird gege- 
benenfalls durch eine Signalverbindung, wie Datenbusuber- 
tragung des Steuersignales oder einer dieses Signal repra- 
sentierenden Gr5Be an das eine Steuergerat ubertragen. 1st 60 
beispielsweise ein anderes Steuergerat ein Motorsteuerungs- 
gerat, daB die Motordrehzahl regelt, so kann bei Vorliegen 
eines Signales der Motordrehzahl bei laufendem Motor da- 
von ausgegangen werden, daB dem Motorsteuerungsgerat 
cin Steuersignal vorliegt. Beispielsweise das Motordrch- 65 
zahlsignal reprasentiert ein Vorliegen eines Steuersignales. 

Besonders zweckmaBig ist es, wenn das zumindest eine 
andere Steuergerat bei Vorliegen eines Steuersignales V z 
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zumindest ein Signal uber die Signalverbindung sendet oder 
ein Signal ausgibt, das signalisiert oder, reprasentiert, daB 
ein Steuersignal vorliegt. 

Besonders zweckmaBig ist.es ebenso, wenn sich das Steu- 
5 ergerat ohne Vorliegen eines Steuersignales nicht deakti- 
viert, wenn das zumindest eine Steuergerat ohne Vorliegen 
eines Steuersignales zumindest ein Signal von zumindest ei- 
nem anderen Steuergerat empfangt, welches ein \forliegen 
eines Steuersignales signalisiert oder ein solches Vorliegen 
10 reprasentiert oder eine Aktivitat des Steuergerates signali- 
siert, 

Ebenso ist es vorteilhaft, wenn Steuergerate bei Vorliegen 
eines Steuersignales uber die Signalverbindung Signale sen- 
den. Dadurch wird in vorteilhafter Art erreicht, daB die Steu- 
ergerate nur dann Signale senden, wenn ihnen auch ein Steu- 
ersignal vorliegt So kann alleine durch die Tatsache des 
Sendens von Signalen ein Erkennen eines Vorliegens eines 
Steuersignales durchgefiihrt werden. Erkennen die anderen 
Steuergerate diese gesendeten Signale von einer anderen 
Steuereinheit, so erkennen sie. daB das betreffende Steuer- 
gerat aktiviert ist. Aus dieser Information kann dann wieder 
geschlossen werden, daB diesen Steuergeraten ein Steuersi- 
gnal vorliegt. 

ZweckmaBig ist es, wenn Steuergerate im aktivierten Zu- 
stand uber die Signalverbindung zumindest Signal senden 
oder zumindest ein Signal ausgeben. Weiterhin kann es 
zweckmaBig sein, wenn zumindest ein Steuergerat bei 
Nichtvorliegen eines Steuersignales Uber die Signalverbin- 
dung eine denniertes Signal sendet, welches anzeigt, daB ein 
Steuersignal nicht vorliegt. 

Nach einem weiteren erfindungsgemaBen Gedanken kann 
es vorteilhaft sein, wenn zumindest zwei der folgenden 
Steuergerate in einem Kraftfahrzeug vorhanden sind und 
miteinander in Signalverbindung stehen: 

- ein Steuergerat einer automatisiert betatigbaren 
Kupplung, 

- ein Steuergerat einer Motorsteuerung, 

- ein Steuergerat einer Getriebesteuerung, 

- ein Steuergerat einer Antischlupfregelung, 

- ein Steuergerat eines Antiblockiersystems, 

- ein Steuergerat einer TraktionskontroUsteuerung, 

- ein Steuergerat einer Klimaanlage, 

- ein Steuergerat eines Navigationssystems, 

- ein Steuergerat einer Antischlupfregelung oder 

- ein anderes Steuergerat. 

Nach einem weiteren erfindungsgemaBen Gedanken kann 
es zweckmaBig sein, wenn bei einem Kraftfahrzeug mit ei- 
ner Vorrichtung zur automat isierten Beiatigung einer Kupp- 
lung im Antriebsstrang mit einem Motor und einem Ge- 
triebe, rnit einem ersten Steuergerat zur Steuerung der Beta- 
tigung der autoraatisierten Kupplung, mil einer Einheit zur 
Ermittlung einer Motordrehzahl n,,*,,, wobei das Steuergerat 
mittels eines Aktivierungselementes, welches bei einem 
Einschalten der Ziindung ein Steuersignal V z an das Steuer- 
gerat weiterleitei, aktivierbar ist, bei einem Nichtvorliegen 
eines Steuersignales an dem Steuergerat dieses aktiviert 
bleibt, wenn dem Steuergerat ein Motordrehzahlsignal 
vorliegt, das uber einem vorgebbaren Grenzwert rig™* liegt. 

Ebenso kann es nach einem weiteren erfindungsgemaBen 
Gedanken vorteilhaft sein, wenn bei einem Kraftfahrzeug 
mit einer Vorrichtung zur automatisierten Beiatigung einer 
Kupplung im Antriebsstrang mit einem Motor und ein m 
Gctricbc, mit einem ersten Steuergerat zur Steuerung der 
Betatigung der automatisierten Kupplung und zumindest ei- 
nem weiteren Steuergerat, wobei zumindest das erste Steu- 
ergerat und ein weiteres Steuergerat mittels eines Aku vie- 
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rungseiementes, welches bei einem Einschalien der Ziin- 
dung ein Steuersignal V 2 an das Steuergerat weiterleitet, ak- 
livierbar sind, bei eineni Nichtvorliegen cines Steuersigna- 
les an dem ersten Steuergerai dieses aktiviert. hleibt, wenn 
das erste Steuergerat von dem anderen Steuergerat ein Si- 5 
gnal empfangt, das ein Vorliegen eines Steuersignales V z an 
dem anderen Steuergerat signalisiert 

Ebenso kann es nach einem weiteren erfindungsgemaBen 
Gedanken voneilhaft sein, wenn bei einem Kraftfahrzeug 
niit einer Vorrichtung zur automatisierten Betatigung einer to 
Kupplung im Antriebsstrang mit einem Motor und einem 
Getriebe, mit einem ersten Sieuergerat zur Steuerung der 
Betatigung der automatisierten Kupplung und zumindest ei- 
nem weiteren Steuergerat, wobei zumindest das erste Sieu- 
ergerat und ein wei teres Steuergerat mi tie Is eines Aktivie- 15 
rungselemenies, welches bei einem Einschalien der ZUn- 
dung ein Steuersignal V z an das Steuergerat weiterleitet, ak- 
livicrbar sind, bei einem Nichtvorliegen cincs Steuersigna- 
les an dem ersten Steuergerat dieses akiiviert ist/bleibt, 
wenn dem ersten Steuergerat von dem anderen SteuergerSt 20 
ein Signal vorliegt das eine Aktivierung des anderen Steu- 
ergerates signalisiert. 

Ebenso kann es nach einem weiteren erfindungsgemaBen 
Gedanken voneilhaft sein, wenn bei einem Kraftfahrzeug 
mil einer Vorrichlung zur auloiiialisierten Betatigung einer 25 
Kupplung im Antriebsstrang mit einem Motor und einem 
Getriebe, mit einem ersten Steuergerat zur Steuerung der 
Betatigung der automatisierten Kupplung und zumindest ei- 
nem weiteren Steuergerat, wobei zumindest das erste Steu- 
ergerat und ein weiteres Steuergerat mittels eines Aktivie- 30 
rungselementes, welches bei einem Einschalten der Zun- 
dung ein Steuersignal V 2 an zumindest das erste und an ein 
weiteres Steuergerat weiterleitet, aktivierbar sind, das erste 
Steuergerat ein bei Vorliegen eines Steuersignales V z und/ 
oder bei Vorliegen eines Motordrehzahlsignales n max uber 35 
einem Grenzwert ngmn aktiviert ist/bleibt. 

Ebenso kann es nach einem weiteren erfindungsgemaBen 
Gedanken voneilhaft sein, wenn bei einem Kraftfahrzeug 
mit einer Vorrichtung zur automatisierten Betatigung einer 
Kupplung im Antriebsstrang mit einem Motor und einem 40 
Getriebe, mit einem ersten Steuergerat zur Steuerung der 
Betatigung der automatisierten Kupplung und zumindest ei- 
nem weiteren Steuergerat, wobei zumindest das erste Steu- 
ergerat und ein weiteres Steuergerat mittels eines Aktivie- 
rungselementes, welches bei einem Einschalten der 2un- 45 
dung ein Steuersignal V z an zumindest das erste und an ein 
weiteres Steuergerat weiterieitet, aktivierbar sind, das erste 
Steuergerat ein bei Vorliegen cines Steuersignales Vz und/ 
oder bei \forliegen eines Aktivitatssignales zumindest der 
anderen Steuereinheit aktiviert ist/bleibt, SO 

Ebenso kann es nach einem weiteren erfindungsgemaBen 
Gedanken voneilhaft sein, wenn bei einem Kraftfahrzeug 
mit einer Vorrichtung zur autoraausierten Betatigung einer 
Kupplung im Antriebsstrang mit einem Motor und einem 
Getriebe, mit einem ersten Steuergerat zur Steuerung der 55 
Betatigung der automatisierten Kupplung und zumindest ei- 
nem weiteren Steuergerat, zumindest das erste Steuergerat 
im aktivienen Zustand uber einen Datenbus Signale sendet. 

Ebenso kann es nach einem weiteren erfindungsgemaBen 
Gedanken voneilhaft sein, wenn bei einem Kraftfahrzeug 60 
mit einer Vorrichlung zur automatisierten Betatigung einer 
Kupplung im Antriebsstrang mit einem Motor und einem, 
Getriebe, mit einem ersten Steuergerat zur Steuerung der 
Betatigung der automatisienen Kupplung und zumindest ei- 
nem weiteren Steuergerat, zumindest das crstc Steuergerat 65 
bei Vorliegen eines Signales, das die Akuvierung eines wei- 
teren Steuergerates signalisiert, uber einen Datenbus Si- 
gnale sendet. 



Ebenso kann es nach einem weiteren erfindungsgemaBen 
Gedanken voneilhaft sein, wenn bei einem Kraftfahrzeug 
mit einer Vorrichtung zur automatisiert n Betatigung einer 
Kupplung im Antriebsstrang mit einem Motor und einem 
Getriebe, mit einem ersten Steuergerat zur Steuerung der 
Betatigung der automatisierten Kupplung und zurnindest ei- 
nem weiteren Steuergerat, zumindest das erste Steuergerat 
bei Vorliegen eines Motordrehzahlsignales, das eine Motor- 
drehzahi uber einer Grenzdrehzahl signalisiert, uber einen 
Datenbus Signale sendet. 

ZweckmaBig ist es, wenn das erste Steuergerat bei im Ge- 
triebe eingelegtem Neutralbereich Uber den Datenbus ein 
Anlasserfreigabesignal sendet 

Ebenso ist es voneilhaft, wenn das Steuergerat der Motor- 
steuerung bei Vorliegen eines Anlasserfreigabesignales und 
einem fahrerseitigen Motorstartbelatigung den Fahrzeug- 
motor starlet 

Nach einem weiteren erfindungsgemaBen Gedanken, ist 
es voneilhaft, wenn das andere Steuergerat eines der folgen- 
den Steuergerate ist: 

- ein Steuergerat einer Motorsteuerung, 

- ein Steuergerat einer Getriebesteuerung, 

- ein Steuergerat einer Antischlupfregelung, 

- ein Sieuergerat eines Antiblockiersy stems, 

- ein Steuergerat einer Traktionskontrollsteuerung, 

- ein Steuergerat einer Kliroaanlage, 

- ein Steuergerat eines Navigationssys terns, 

- ein Steuergerat einer Antischlupfregelung oder 

- ein anderes Steuergerat. 

ZweckmaBig ist es ebenso, wenn zumindest ein Steuerge- 
rat ein elektronisches Steuergerat mit zumindest einem Mi- 
kroprozessor ist. 

Weiterhin ist es voneilhaft, wenn die Signalverbindung 
eine Datenbusverbindung ist. Insbesondere ist es Zweckma- 
Big, wenn die Signalverbindung eine CAN-Bus- Verbindung 
ist, 

Weiterhin ist es zweckmafiig, wenn als Aktivierungsele- 
ment zumindest eines der folgenden Elemente verwendet 
wind: 

- ein Ziindungsschalter zum Einschalten der Ziindung 
des Fahrzeuges, 

- ein Fahrzeugbremsbetatigungselement, wie Pedal 
und/oder Handhabe, 

- Codekarte. 

Weiterhin ist es zweckmafiig, wenn das Steuergerat der 
automatisierten Kupplung vor seiner Deaktivierung ein Ein- 
rucken der Kupplung steuert, wodurch voneilhaft erreicht 
wird, daB bei im Getriebe eingelegtem Gang eine Parksperre 
realisiert ist. Ebenso ist es voneilhaft, wenn zwischen dem 
Einriicken der Kupplung und der Deaktivierung des Steuer- 
gerates ein variabler vorgebbarer Zeitraum iiegt. Die Dauer 
des Zeitraumes kann als Funktion von Fahrzeugparameiem 
erfolgen. 

Ebenso ist es ZweckmaBig, wenn das zumindest eine Si- 
gnal, welches signalisiert oder reprasentiert, daB ein Steuer- 
signal vorliegt, eines der folgenden Signale ist: 

- ein Steuersignal Vz, 

- ein Aktivitatssignal eines Steuergerats, 

- ein Motordrehzahlsignal n^t, 

- cin Drossclklappcnsignal, 

- ein Einspritzmengensignal, 

- ein Motormomentsignal M,^, 

- ein Raddrehzahlsignal n rtd , 
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- ein Getriebedrehzahlsignal n^. 

Einen weiteren erfindungsgemaBen Gedanken betrifft ein 
Verfahren zur Steuerung von Aggregaten eines Krafffahr- 
zeuges, wie einer automatisierten KuppLung im Antriebs- 
strang, rail zumindest einem Steuergerat zur Steuerung der 
Betatigung der automaiisierten Kupplung und einem ande- 
ren Steuergerat* wobei die Steuergerate bei der Betatigung 
eines Aktivierungselcmentes zum Einschalten akti viert wer- 
dcn und bei einer Betatigung zum Ausschalten deakti viert 
werden, wobei zumindest einzelne der folgenden \ferfah- 
rensschritte durchgefuhrt werden: 

- Abfrage ob ein Steuersignal oder ein Motordrehzahl- 
signal dem zumindest einen Steuergerat vorliegt, 

- bei Vorliegen zumindest eines der beiden Signale 
bleibt das Steuergerat akti viert, 

- bei Nichtvorlicgcn der beiden Signale sendet die 
Steuereinheit keine Signale iiber einen Datenbus, 

- bei Nicbtvorliegen der beiden Signale wird die Steu- 
ereinheit deaktiviert. 

Einen weiteren erfindungsgemafien Gedanken betrifft ein 
Verfahren zur Steuerung von Aggregaten eines Kraftfahr- 
zeuges, wie einer auLoinaiisienen Kupplung im Anlriebs- 
strang, mit zumindest einem Steuergerat zur Steuerung der. 
Betatigung der automatisierten Kupplung und einem ande- 
ren Steuergerat, wobei die Steuergerate bei der Betatigung 
eines Aktivierungselementes zum Einschalten akti viert wer- 
den und bei einer Betatigung zum Ausschalten deaktiviert 
werden, wobei zumindest einzelne der folgenden Verfah- 
rensschritte durchgefuhrt werden: 

Abfrage ob ein Steuersignal. ein Motordrehzahlsi- 
gnal und/oder ein Motorsteuerungsaktivitatssignal dem 35 
zumindest einen Steuergerat vorliegt, 

- bei Vorliegen von zumindest dem Steuersignal oder 
dem Motordrehzahlsignal oder dem Motorsteuerungs- 
aktivitatssignal bleibt das Steuergerat akti viert, 

- bei Nicbtvorliegen des Stcuersignales und des Mo- 40 
tordrehzahlsignales oder des Steuersignales und des 
Motors teuerungsaktivitatssignales sendet die Steuer- 
einheit keine Signale iiber einen Datenbus 

- bei Nichtvorliegen Steuersignales und des Motor- 
drehzahlsignales oder des Steuersignales und des Mo- 45 
torsteuerungsaktivitatssignales wird die Steuereinheit 
deaktiviert. 

ZweckmaBig ist es, wenn das Steuergerat ein Steuergerat 
zur Steuerung der automatisierten Kupplung ist und vor dem 50 
Deakti vieren des Steuergerates die Kupplung eingertickt 
wird. 

Ebenso ist es vorteilhaft, wenn vor dem Deakti vieren des 
Steuergerates eine Wartezeit abgewartet wird. Besonders 
vorteilhaft ist es, wenn vor dem Einriicken der Kupplung 55 
eine Wartezeit abgewartet wird. Die Dauer der einen oder 
anderen Wartezeit kann von zumindest einem Betriebspara- 
meter des Fahrzeuges abhangen. 

Die erfindungsgemaBe Vorrichtung erreicht eine Aufrech- 
terhaltung eines sicheren Betrtebs der automatisierten 60 
Kupplung bei einem Ausfall des Steuersignales am Eingang 
des Steuergerates der automatisierten Kupplung. Bei einem 
weiteren Ausfuhrungsbeispiel wird auch nach Ausschalten 
des Fahrzeugmotors ein sicheres Einschalten oder Wieder- 
startcn des Motors erreicht. auch wenn bei zumindest dem 65 
Steuergerat der automatisierten Kupplung das Steuersignal 
nicht vorliegt. 

Die Erfindung betrifft weiterhin ein Kraftfahrzeug mit ei- 
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ner Mehrzahl von Steuergeraten, die Uber ein Aktivierungs- 
elemcnt, das ein Steuersignal V z ausgibt, aktivierbar sind, 
wobei die Steuergerate untereinandcr in Signal verbindung 
siehen und sich gegenseirig iiherwachen, wohei sich zumin- 
5 dest ein Steuergerat bei einem Nichtvorliegen eines Steuer- 
signales Vz nicht deaktiviert, wenn bei zumindest einem an- 
deren Steuergerat ein Steuersignal V 2 vorliegt oder dem ei- 
nen Steuergerat ein anderes Signal vorliegt, das ein Vorlie- 
gen eines Steuersignales reprSsentiert. 
10 GemaB eines weiteren erfinderischen Gedankens ist es bei 
einem Kraftfahrzeug mit einer Mehrzahl von Steuergeraten, 
die ein Steuersignal Vz in zumindest einem vorgegebenen 
Zustand ausgeben und dieses Signal in einem anderen Zu- 
stand nicht ausgeben, wobei die Steuergerate untereinandcr 
15 in Signalverbindung stehen, vorteilhaft, wenn bei Vorliegen 
von verschiedenen Signalen verschiedener Steuergerate be- 
ziiglich einer fahrzeugspezifischen GrOBe ein Piausibilitats- 
tcst bczQglich der richugen Signale durchgefuhrt wird und 
gegebenen falls in einem Speicher zumindest eines Steuerge- 
20 rates ein Fehlersignal Sp eintragbar ist, wenn zumindest ei- 
nem Steuergerat das Steuersignal V z nicht vorliegt und an- 
deren Steuergeraten das Steuersignal vorliegt. 

Auch ist es zweckmaBig, wenn bei Abspeichemng eines 
Fehlersignal es im Speicher eines Steuergerates das Steuer- 
25 geniL ein Ersatzwerl Vz-Enaxz ausgibi. 

Vorteilhaft ist es, wenn der Ersarzwert den Wert des tat- 
sachlich richugen Steuersignales V z annimmt. 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung werden anhand der 
Figuren naher erlautert, dabei zeigt: 

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Kraftfahrzeu- 
ges, 

Fig^ 2 ein BlockschaltbildU 
Fig. 3 ein Blockschaltbild, 
Fig. 4 ein Blockschaltbild, 
Fig. 5 ein Blockschaltbild, 
Fig. 6 ein Blockschaltbild, 
Fig. 7 ein Blockschaltbild und 
Fig. 8 ein Blockschaltbild. 

Die Fig. 1 zeigt ein Kraftfahrzeug 1 mit einem Antriebs- 
aggregat oder Motor 2, wie Verbrennungsmotor oder Hy- 
bridantriebsanordnung mil Verbrennungsmotor und Elektro- 
motor, mil einer Kupplung 3 und einem Getriebe 4 im An- 
triebsstrang, wobei dem Getriebe eine Antriebsachse 5 
nachgeordnet isn welche mittels eines DifFerentiales 6 zwei 
Antriebswellen 7a und 7b antreibt, welche wiederum die an- 
getriebenen Rader 8a und 8b antreiben. Die Kupplung 3 ist 
als Trockenreibungskupplung mit Druckplatte 10, Kupp- 
lungsscheibe 11, Ausrucklager 12 und Ausrilckgabel 13 dar- 
gestelit, die auf einem Schwungrad montiert ist, wobei die 
Ausriickgabel mittels eines Aktors 15 mit einem Geberzy- 
linder 16 einer Druckmittelleitung, wie Hydraulikleitung, 17 
und einem Nehmerzy Under 18 beaufschlagt oder belaugt 
wird. Der Aktor ist mit einer Schnufielbohrung 21 versehen, 
welche zu einem Reservoir 22 fur das Druckmittel verbun- 
den ist. Der Aktor ist als druckmittelbetatigter Aktor darge- 
stellt, welcher einen Elektromotor 19 aufweist, welcher Uber 
ein Getriebe den Geberzylinderkolben 20 betatigt, so dafi 
iiber die Druckmittelleitung 17 und den. Nehmerzylinder 18 
das Drehmomentuberlragungssystem ein- und ausgeriickt 
werden kann. 

Weiterhin umfaBt der Aktor 15 ein Steuergerat mit einer 
Steuerelektronik zur Steuerung oder Regelung der Betati- 
gung der Kupplung nuttels des Aktors, wobei die Leistungs- 
elektronik und/oder die Steuerelektronik innerhalb des Ak- 
torgchauscs angcordnct scin kann. Dies kann abcr cbenso 
auch innerhalb getrennter Gehause realisiert sein. 

Das Fahrzeug 1 mit dem Getriebe 4 weist einen Gang- 
schalthebel 30 auf. An dem Gangschalthebel oder an dem 
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Gctriebe ist ein Gangerkennungssensor 31 und/oder ein 
Schaltabsichtssensor32 angeordnet ist, welchcr eine Betati- 
gung des Gangschallhebels deiektiert und somil eine Schalt- 
ahsicht des Fahrers anhand der Bewegung des Schalthehels. 
bzw. anhand der beaufscblaglen Kraft erkennt Weiterhin isi 5 
das Fahrzeug mit einem Drehzahlsensor 33 ausgestattet 
welches die Drehzahl der Getriebeabiriebswelle respektive 
die Raddrehzahlen detektiert Weiterhin ist ein Drosseiklap- 
pensensor 34 angeordnet. welcher die Drosselklappenstel- 
lung detektiert und ein Drehzahlsensor 35, welchcr die Mo- 10 
tordrehzahl detektiert 

Der Gangerkennungssensor detektiert direkt oder indirekt 
die Position von getriebeinternen Schaltelementen oder den 
irn Getriebe eingelegten Gang, so daB mittels des Signales 
zumindest der eingelegte Gang von der Steuereioheit regi- 15 
striert winL Weiterhin kann bei einem anaiogen Sensor die 
Bewegung der getriebeinternen Schaltelememe detektiert 
werden, so daB cine fruhzciugc Erkcnnung des nachstcn ein- 
gelegten Ganges durchgefiihrt werden kann. 

Der Aktor 15 wird von einer Batterie 40 gespeist die eine 20 
dauerhafte Verbindung 42b zu dem Aktor aufweist. Wenn 
die Batterie mit dem Aktor 15 uber den Zundungsschalter 41 
verbunden ist, wind die Steuereinheit aktiviert und der Mi- 
krocomputer der Steuereinheit wird in Betrieb genommen, 
wobei dann ein Steuersignal V z am Zundungseingang der 25 
Steuereinheit 15 anliegt. Die Vorrichtung verfugt uber einen 
in der Regel mehrstufigen Ziindungsschalter 41, welcher in 
der Regel mittels des Zundschlussels betatigt wird, wobei in 
einer ersten Stellung des Schalters die Steuereinheit durch 
ein Vorliegen eines Steuersignales V z aktiviert wird und in 30 
einer zweiten Stellung des Schalters mittels der Motorelek- 
tronik 50 ein Anlasser des Verbrennungsmotors 2 zum Star- 
ten des Motors eingeschaltet werden kann. 

Wird der Ziindungsschalter 41 ausgeschaltet, werden alle 
Steuergerate der automatisierten Kupplung und der Motor- 35 
steuerung und gegebenenfalls anderer Einheiten abgeschal- 
tet, da in diesem Zustand kein Steuersignal an den, ange- 
schlossenen Steuergeraten oder Sleuereinheiten anliegt. 

Das Steuergerat 15 und das Steuergerat 50 stehen uber die 
Verbindung 43a, 43b mit der Stromversorgung 40 dauerhaft 40 
in Verbindung, wobei die Steuergerate erst aktiviert werden, 
wenn uber die Verbindung 42a, 42b ein Steuersignal an den 
jeweiligen Eingangen vorliegt, wobei die Verbindung 42a, 
42b durch den Schalter 41 geschaltet wird. 

Zwischen dem Ziindungsschaller und den Steuergeraten 45 
sind in der Regel Sicherungen eingebaut, zur Absicherung 
der Verbraucher. Diese Sicherungen sind in Fig. 2 darge- 
stellt 

Zwischen den cinzelnen Steuergeraten des Kraftfahrzeu- 
ges besteht eine Datenbusverbindung 60, wie beispielsweise 50 
CAN-Bus, wobei die Steuergerate uber diesen Datenbus Si- 
gnale des Fahrzeuges oder von Zustanden oder Sensordaten 
senden und/oder empfangen. Beispielsweise kann die Mo- 
torsteuerung die Motordrehzahl ermitteln und iiber den Da- 
tenbus den anderen Steuergeraten zur Verf iigung steilen, wie 55 
senden, so daB diese anderen Steuergerate diese GrttBe nicht 
noch cinmal ermitteln miissen. 

Die Fig, 2 zeigt in einem Blockschallbild 100 eine sche- 
matische Anordnung von Steuergeraten. Die Steuergeraten 
werden von einem Ziindungsschalter 101 in der Stellung 60 
"Zundung ein" eingeschaltet und bei der Stellung "Aus" aus- 
geschaltet. Schaltet man den Zundungsschalter uber die 
Stellung "Zundung eine" in die ,, Anlassersteilung M , wird der 
Motor vom Anlasser angelassen. Beispielhaft sind die Steu- 
ergerate 102 der automatisierten Kupplung (AK), der Mo- 65 
torsteuerung 104, der ABS-Steuerung 106 (Antiblockiersy- 
stcm) und anderer Steuergerate 108 dargestellt Die Steuer- 
gerate sind jeweils iiber Sicherungen 103, 105, 107, 109 mit 
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dem Zundungsschalter verbunden, so daB die inzelnen Ce- 
rate elektrisch abgesichert sind. Weiterhin kommunizderen 
die Steuergerate iiber den Datenbus 110 miteinander und 
senden und empfangen Daten und Signale Qber den Daten- 
bus. 

Fallt eine der Sicherungen 103 bis 109 aus, so erhalt das 
damil verbundene Steuergerat das gleiche Signal, als s i die 
Zundung nicht eingeschaltet oder wieder ausgeschaltet 

DieerfindungsgemaBe "vorrichtung siehl vor, daB auch bei 
einer wahrend des Betriebs der Vorrichtung beispielsweise 
ausgefallenen Sicherung 103 zu dem Steuergerat 102 der au- 
tomatisierten Kupplung, wonach das Steuersignal V z dem 
Steuergerat nicht mehr vorliegt, das Steuergerat 102 er- 
kennt, daB nicht die Zundung ausgeschaltet ist sondem ein 
andere Ursache, wie beispielsweise Feblei, vorliegt 

Dies kann beispielsweise dadurch realisiert werden, daB 
zumindest einzelne Steuergerate beispielsweise Uber einen 
Datenbus, wic CAN-Bus, kommunizicrcn und trotz des 
Ausfalles oder nicht \forliegens des Steuersignales V z bei 
dem Steuergerat 102 der automatisierten Kupplung, die wei- 
teren Steuergerate in Betrieb sind und iiber den Datenbus 
Daten senden und/oder empfangen. Weiterhin kann durch 
den Betrieb beispielsweise der Motorsteuerung 104 die von 
ihr geregelte Motordrehzahl detektiert werden oder uber den 
Datenbus empfangen werden und als MaB filr ein >forliegen 
eines Steuersignales V z bei den weiteren Steuergeraten ge- 
wertet werden. 

Weiterhin konnen auch andere Signale von zumindest ei- 
nem Steuergerat verwendet werden, wie beispielsweise ein 
Raddrehzahlsignal des ABS-Steuergerates, urn zu detektie- 
ren, daB diesem Steuergerat ein Steuersignal V z vorliegt 

Weiterhin konnen die Datenbussignale uberwacht wer- 
den, da die Steuergerate Daten iiber den Datenbus senden, 
wobei die Steuergerate ebenfalls eine Identifikation senden, 
die besagt daB die Daten von diesem Steuergerat gesendet 
werden. liegt beispielweise kein Steuersignal V z den Steu- 
ergeraten vor, kann der Sendebetrieb des jeweiligen Steuer- 
gerates auf den Datenbus unterbleiben oder verhindert wer- 
den, jedoch die Erfassung der auf dem Datenbus vorliegen- 
den Daten kann weiter erfolgen. Werden beispielsweise von 
einem Steuergerat keine Daten gesendet, kann dies von an- 
deren Steuergeraten, derart gewertet werden, daB diesen 
Steuergeraten kein Steuersignal V z vorliegt. 

Ein Steuersignal V z liegt dann vor, wenn die Zundung 
eingeschaltet ist und die elektrische Verbindung zu dem je- 
weiligen Steuergerat nicht unterbrochen ist. Die Unterbre- 
chung kann, wie oben beschrieben, durch eine Sicherung 
hervorgerufen werden und/oder durch einen anderen Fehler, 
wie beispielsweise Kabelbruch etc. 

Die Fig» 3 zeigt in einem Blockschallbild 200 ein Ausfuh- 
rungsbeispiel einer Verwendung einer erfindungsgemaBen 
Vorrichtung und ein Ausfuhrungsbeispiel eines erfindungs- 
gemaBen Verfahrens. 

In Block 201 beginnt das Verfahren bei A, das innerhalb 
jedes Taktzyklus der Steuerung beispielsweise alle 10 ms 
durchlaufen wird. Bei Block 202 wird von dem Steuergerat 
der automatisierten Kupplung (AK) abgcfragl, ob das Steu- 
ergerat der Motorsteuerung auf den Datenbus, wie beispiels- 
weise CAN-Bus, sendet. Liegen auf dem Datenbus Signale 
der Motorsteuerung vor, so wird diese Abfrage des Blocks 
202 bejaht, anderenfalls wird die Frage verneint 

Dabei kann es in einem Ausfuhrungsbeispiel unabhangig 
von den gesendeten Daten sein, wenn Daten von der Motor- 
steuerung gesendet werden, wird die Abfrage 202 bejaht 
und ansonstcn verneint 

In einem anderen Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung 
kann bei Vorliegen von von der Motorsteuerung gesendeten 
Daten, die fur jeden Datensatz alle gleich null sind, die Mo- 
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torsteuerung als nicht akiiv gcwertet werden. In einem sol- 
chen Fall wird die Abfrage bei 202 eben falls verneint. Die- 
serZustand wird in diesem Fall dem Zusiand "nicht senden" 
gleichgesetzt. 

Wird die Abfrage bei 202 bejaht wird in Block 203 inner- 
halb des Steuergeraies ein Bit, das Motorsteuerungsaktivi- 
tatsbit B_MOT_AKTIV gleich 1 gesetzt Es gilt dann 
B_MOT_AKTTV = 1. 

In Block 204 wird abgerragt ob die Motordrehzahl grd- 
Ber als ein Grenzwert von beispielsweise 200 1/min ist. 1st 
dies der Fall, lauft der Motor und es wird in dem Steuergerat 
ein Bit gesetzt, das die Aktivitat des Motors oder die Motor- 
drehzahl kennzeichnet. Dieses Bit, das BJvTOTTJDREHT- 
Bit wird in Block 205 gleich 1 gesetzt Wird die Abfrage in 
Block 204 verneint, wird in Block 206 das Bit 
B_MOT_DREHT gleich 0 gesetzt, der Motor wird als nicht 
laufend bewertet 

Wird die Abfrage in Block 202 mit ncin beantwortet wird 
in Block 207 das Bit B _MOT_ AKTTV = 0 gesetzt und in 
Block 208 das Bit B_MOT_DREHT = 0 gesetzt. In diesem 
Zustand ist die Motorsteuerung nicht aktiv und der Motor, 
dreht sich nicht oder nicht mit einer Drehzahl groBer als die 
Grenzdrehzahl von beispielsweise 200 1/min oder im Be- 
reich von 100 1/min bis 500 1/min., wobei die Grenzdreh- 
zahl deutiich unlerhalb der Mutorlecrlaufdrebzahl liegL 

In Block 209 wird abgefragt ob das Steuersignal V z der 
Steuereinheit 102 beispielsweise von dem Zundungsschalter 
vorliegt oder ob das Bit B_MOT_DREHT = 1 gesetzt ist Ist 
entweder das Steuersignal V z und/oder das Bit = 1 gesetzt 
wird der Betriebszustand der art bewertet als sei die Ziin- 
dung eingeschaltet Somit wird bei Block 210 die Ziindung 
als "EIN" bewertet Ist in Block 209 weder V 2 vorliegend 
noch B_MOT_DREHT = 1, wird in Block 211 die Ziindung 
als "AUS" bewertet In Block 212 wird bei ZONDUNG = 
EIN der normale Fahrzustand oder die normale Fahrstrate- 
gie gesteuert Die bedeutet daB beim Anfahren des Fahrzeu- 
ges beispielsweise aus dem Stand die Kupplung geschlossen 
wird, bei einem Gangwechsel die Kupplung geoffnet wird 
und nach dem Gangwechsel wieder eingeriickt wird und/ 
oder beim Anhalten des Fahrzeuges die Kupplung ausge- 
riickt wird. Weitediin wird in Block 212 die Kupplung ein- 
geriickt wenn die ZONDUNG = AUS gesetzt ist, damit bei 
im Getriebe eingelegtem Gang eine Parksperre erreicht wird 
und das Fahrzeug gegen ein unbeabsichtigtes Wegrollen ge- 
sichert ist In Block 213 folgen bei B weitere Verfahrens- 
schritte zur Steuerung der Betatigung der Kupplung. 

Die Fig. 4 zeigt in einem Blockschaltbild 250 ein Ausfiih- 
rungsbeispiel einer Verwendung der Erftndung und ein er- 
fi ndungsgemaBes Verfahren. In Block 251 beginnt das Ver- 
fahren bei A + . das innerhalb jedes Taktzyklus der Steuerung 
beispielsweise alle 10 ms oder mil einer anderen Taktrate 
durchlaufen wird. Bei Block 252 wird von dem Steuergerai 
der automatisierten Kupplung (AK) abgerragt, ob das Steu- 
ergerai der Motorsteuerung auf den Dalenbus, wie beispiels- 
weise CAN-Bus, sendet Liegen auf dem Datenbus Signale 
der Motorsteuerung vor, so wird diese Abfrage des Blocks 
252 bejaht anderenfalls wird die Fragc verneint. 

Wird die Abfrage bei 252 bejaht, wird in Block 253 inner- 
halb des Steuergeraies ein Bit das Moiorsteuerungsaktivi- 
tatsbit B_MOT_AK r nV gleich 1 gesetzt Es gilt dann 
B_MOT_AKTIV= 1. 

Wird die Abfrage in Block 252 mit nein beantwortet wird 
in Block 254 das Bit B_MOT_ AKTIV = 0 gesetzt In die- 
sem Zustand ist die Motorsteuerung nicht akuv. 

In Block 255 wird abgefragt ob das Steuersignal V z der 
Steuereinheit 102 beispielsweise von dem Zundungsschalter 
vorliegt oder ob das Bit B_MOT_AKTIV = 1 gesetzt ist. Ist 
entweder das Steuersignal V 2 und/oder das Bit 



B_MOT_ A KTTV = 1 gesetzt, wird der Betriebszustand der- 
art bewertet, als sei die ZGndung eingeschaltet Somit wird 
bei Block 256 die Ziindung als "EIN" bewertet Ist in Block 
255 weder V z vorliegend noch B_MOT_AKTTV = 1, wird 
5 in Block 257 die Ziindung als "AUS" bewertet In Block 258 
wird bei ZUNDUNG = EIN der normale Fahrzustand oder 
die normale Fahrstrategie gesteuert. Die bedeutet, daB beim 
Anfahren des Fahrzeuges beispielsweise aus dem Stand die 
Kupplung geschlossen wird, bei einem Gangwechsel die 
10 Kupplung geoffnet wird und nach dem Gangwechsel wieder 
eingeriickt wird und/oder beim Anhalten des Fahrzeuges die 
Kupplung ausgeruckt wird. Weiterhin wird in Block 258 di 
Kupplung eingeriickt, wenn die ZUNDUNG = AUS gesetzt 
ist damit bei im Getriebe eingelegtem Gang eine Parksperre 
15 erreicht wird und das Fahrzeug gegen ein unbeabsichtigtes 
Wegrollen gesicherl ist In Block 259 folgen bei B + weitere 
Verfahrensschriue zur Steuerung der Betatigung der Kupp- 
lung. 

Die Fig. 5 und 6 zeigen in Blockschaltbildern 300 und 
20 350 Ausfiihrungsbeispiele zur Verwendung der erfmdungs- 
gemaBen Vorrichtung, sowie zu dem erfijidungsgemaBen 
Verfahren. 

In Fig. 5 wird in Block 301 bei C das Verfahren fortge- 
fuhrt dessen Beschreibung bei B oder B* beendet wurde. In 
25 Block 302 wird abgefragt ob das Steuersignal V z vorliegt 
und/oder ob das Bit B_MOT_DREHT = 1 gesetzt ist. Ist 
dies der Fall, wird wie in Block 303 dargestelll von dem 
Steuergerat der automatisierten Kupplung auf den Datenbus 
(CAN-Bus) Signale gesendet. Das Steuergerat gibt dann 
30 beispielsweise bei im Getriebe eingelegtem Neutralbereich 
und stehendem Motor eine Anlasserfreigabe, siehe Block 
304, die als Bit B_ALF = 1 gesetzt ist Diese Anlasserfrei- 
gabe wird uber den CAN-Bus gesendet Erhalt die Motor- 
steuerung diese Anlasserfreigabe und der Fahrer betiitigt 
35 den Zundschlussel in die Motorstartposition, so wird der 
Motor gestartet siehe Block 305. Ist die Abfrage bei Block 
302 mit "Nein" beantwortet wird wie in Block 306 darge- 
steilt von dem Steuergerat der automatisierten Kupplung 
keine Signale auf den Dalenbus (CAN-Bus) gesendet Das 
40 Steuergerat sendet auch bei im Getriebe eingelegtem Neu- 
tralbereich und stehendem Motor keine Anlasserfreigabe, 
siehe Block 307, die innerhalb des Mikroprozessore des 
Steuergerates als Bit B_ALF = 1 gesetzt ist Die Motor- 
steuerung erhalt die gegebenenfalls gesetzte Anlasserfrei- 
45 gabe nicht, da sie nicht gesendet wird und der Motor wird 
auch bei vom Fahrer betatigtem ZUndschlussel in die Motor- 
startposition nicht gestartet siehe Block 308. Bei Block 309 
wird bei D weiter mit anderen Steuerungs verfahren fortge- 
fahren. 

50 In Fig. 6 wird in Block 351 bei C* das Verfahren fortge- 
fuhrt dessen Beschreibung bei B oder B* beendet wurde. In 
Block 352 wird abgefragt ob das Steuersignal V 2 vorliegt 
und/oder ob das Bit B_MOT_AKTCV = 1 gesetzt ist Ist dies 
der Fall, wird wie in Block 353 dargestellt von dem Steuer- 
55 gerat der automatisierten Kupplung auf den Datenbus 
(CAN-Bus) Signale gesendet Das Steuergerat gibt dann 
beispielsweise bei im Getriebe eingelegtem Neutralbereich 
und stehendem Motor eine Anlasserfreigabe, siehe Block 
354 t die als Bit B_ALF = 1 gesetzt ist Diese Anlasserfrei- 
60 gabe wird iiber den CAN-Bus gesendet Erhalt die Motor- 
steuerung diese Anlasserfreigabe und der Fahrer betaugt 
den Zundschlussel in die Motorstartposition, so wird der 
Motor gestartet siehe Block 355. Ist die Abfrage bei Block 
352 mit "Nein" beantwortet, wird wie in. Block 356 darge- 
65 stcllt von dem Steuergerat der automatisierten Kupplung Si- 
gnale auf den Datenbus (CAN-Bus) gesendet 

Das Steuergerat gibt auch bei im Getriebe eingelegtem 
Neutralbereich und stehendem Motor keine Anlasserfrei- 
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gabe, siehe Block 307. Diese nicht vorhandene Anlasserfrei- 
gabe wird inncrhalb des Mikroprozcssors des Steuergerates 
als Bit B_ALF = 0 gesetzt. Die Motorsteuerung erhalt die 
nicht. gesetzfe Anlasserfreigahe und der Motor wird auch bei 
vom Fahrer betaligtem Zundschliissel in die Motorstartposi- 5 
tion nicht gestarteu siehe Block 308. Bei Block 309 wird bei 
D* weiter rail anderen Steuerungsverfahren fortgefahren. 

Die Ausfiihrungsbeispiele der Fig- 5 und 6 haben zum 
VorteiL, daB das Fahrzeug auch bei dem Steuergerat nicht 
vorliegendeni Steuersignal V z und abgestelltem Moior und 10 
eingeschalleter Ziindung in der Lage ist, den Fahrzeugmotor 
zu starten und das Fahrzeug zu bewegen. Anderenfalls 
wiirde das Fahrzeug bei einem Fehier, beispielsweise im Be- 
reich einer Zuleitung oder einer Sicherung, nicht mehr den 
Motor siarten konnen und das wiirde wegen des Fehlers lie- 15 
genbleiben. 

Ein Fehier kann dadurch identifiziert werden indem nur 
cincm Steuergerat das Steuersignal nicht vorlicgt und zu- 
mindest einem anderen Steuergerat oder alien Steuergeraten 
das Steuersignal V 2 vorliegt Wenn die Steuergerate iiber 20 
eine Signalverbindung, wie Datenbus, verbunden sind und 
dariiber Daten und Signale austauschen, erkennt das eine 
Steuergerat ohne Steuersignal, daB den anderen Steuergera- 
ten das Steuersignal vorliegt, denn diese senden vereinba- 
rungsgemaB Signale auf den Datenbus. In dieser Situation 25 
wird die Steuerung des Steuergerates ohne Steuersignal der- 
art durchgefuhrt, daB bei Vorliegen von Steuersignal en bei 
den anderen Steuergeraten das Nichtvorliegen des Steuersi- 
gnales ignoriert wird und statt dessen auf die Aktivitat des 
Senden s der anderen Steuergerate als MaB fur das Vorliegen 30 
eines Steuersignales umgeschaltet wird. Wird die Ziindung 
tatsachlich von dem Fahrer ausgeschaltet, so sendet keines 
der Steuergerate auf den Datenbus und die Steuergerate 
identifizieren dies als allgemein nicht vorliegendes Steuersi- 
gnal und schalten sich jeweils selbst aus. Dies kann auch mit 3.S 
einer Zeitverzogerung erfolgen, solange wahrend dieser Zeit 
keine oder definierte Signale gesendet werden. Neben der 
oben beschriebenen Variante kann in einem anderen Aus- 
fuhrungsbeispiel bei einem Nichtvorliegen eines Steuersi- 
gnales nicht ein Nichtsenden auf den Datenbus erfolgen. 40 
sondem ein Senden von zuvor definierten Signalen, wie bei- 
spielsweise Nullsignalen, die als ein Nichtvorliegen von ei- 
nem Steuersignal identifiziert werden. 

Bei Ausfuhrungsbeispielen kann eine begonnene Be- 
triebsphase des Betriebes des Kraftfahrzeuges mit vorlie- 45 
gendem Steuersignal auch nach Ausfall des Steuersignales 
des Steuergerates der automatisierten Kupplung bei vollem, 
Erhalt der Fahrfunklionalitat zu Ende gefuhrt werden. 
Hierzu wird zusatzlich zum Steuersignal der AK ein CAN- 
Signal IDxxx, wie Identifizierer, der Motorsteuerung iiber- 50 
wacht. Solange die Motorsteuerung auf dem IDxxx eine 
Motordrehzahl grbBer als beispielsweise 2l0fl/minl sen- 
det, halt das Steuergerat der automatisierten Kupplung auch 
ohne Steuersignal den normalen Funktionsmodus aufrechL 
Der Ausfall des Steuersignales bei der Steuereinheit oder 55 
dem Steuergerat der automatisierten Kupplung ist fiir den 
Fahrer des Fahrzeuges beispielsweise durch ein Signal in 
der Instrumentenanzeige des Fahrzeuges oder an einem 
Ausfall der Ganganzeige, die den aktuell eingelegten Gang 
anzcigt, erkenndich. Das Steuergerat der automatisierten 60 
Kupplung sendet iiber eine Signalverbindung, wie auf dem 
CAN-Bus, nur bei vorhandenem Steuersignal. 

Sendet die Motorsteuerung nach Ausfall des Steuersigna- 
les am Eingang des Steuergerates der automatisierten Kupp- 
lung in 5 aufcinandcrfolgcndcn Interrupts (beispielsweise 65 
im 10 [ins] Zyklus) des Steuergerates der automatisierten 
Kupplung (d. h. beispielsweise 3 Sendezyklen der Motor- 
steuerung bei einem 20 [ms] Zyklus) auf dem IDxxx eine 
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Motordrehzahl kleiner als 210 [1/min], so erkennt das Steu- 
ergerat der automatisierten Kupplung den Zustand "Ziin- 
dung AUS". In diescm Zustand wird die Kupplung iiber eine 
definierte Funktion geschlossen ("Parksperrfunktion"). 

Nach Abwarten einer von der Motorlaufzeit abhangigen 
Nachlaufzeit schaltet das Steuergerat der automausierten 
Kupplung vollstandig ab. Ein Neustart des Motors ist nach 
Ausfall des Steuersignales bei diesem Ausiuhrungsbeispiel 
nicht mdglich. 

Diese Strategic ist im wesentlichcn die Steuerung der au- 
tomatisierten Kupplung abhangig vom Motordrehzahlsignal 
wahrend des Nachlaufes der Motorsteuerung, also nach 
"Ziindung AUS". Solange die Motorsteuerung eine Motor- 
drehzahl groBer als beispielsweise 100 bis 500 1/min. wie 
z, B. 210 [1/min] sendet, erkennt die Steuerung der automa- 
tisierten Kupplung den Zustand "Zundung EIN* 1 auch wenn 
das Steuersignal nicht vorliegt und gewahrleistet die Funk- 
tionalitat der automatisierten Kupplung. 

Folgende Signale sind daher nach "Ziindung AUS" sei- 
tens der Motorsteuerung denkbar: 

1. Motorsteuerung sendet nach "Ziindung AUS" nicht 
auf dem CAN-Bus. Die Steuerung der automatisierten 
Kupplung erkennt mit dem tatsachlichen Abschalten 
der Ziindung den Zustand "Ziindung AUS". Die Molor- 
auslaufzeit - Verzogerungszeit beim SchlieBen der 
Kupplung in der Parkfunktion - berechnet sich aus der 
zuletzt vor "Ziindung AUS" gesendeten Motordreh- 
zahl, wie zum Beispiel 850 [1/min]. Daraus folgt eine 
korrekte Funktionsweise der automatisierten Kupp- 
lung. 

2. Die Motorsteuerung sendet im Nachlauf eine Mo- 
tordrehzahl von 0 [1/min]: 

Das Steuergerat der automatisierten Kupplung erkennt 
sofort nach "Ziindung AUS" die allgemein ausgeschal- 
tete Ziindung und aktiviert die Parksperre indem die 
Kupplung zeitverzogert geschlossen wird. Die Aus- 
laufzeit des Motors berechnet sich aus der letzten 
Drehzahl des Motors vor Abschalten der Ziindung 
(z. B. 850 [ 1/min]). Es erfolgt ein sicherer Betrieb der 
automatisierten Kupplung. 

3. Motorsteuerung sendet im Nachlauf die physikali- 
sche Motordrehzahl: 

Das Steuergerat der automatisierten Kupplung erkennt 
erst nach Unterschreiten einer Schwelle von beispiels- 
weise 210 [1/rain] die Situation "Ziindung AUS". Die 
Auslaufzeit des Motors berechnet sich aus der letzten 
Drehzahl vor unterschreiten der 210 [1/min] Schwelle 
(z. B. 211 [1/min]). Es erfolgt ein sicherer Betrieb der 
automatisierten Kupplung. 

Die Fig. 7 stellt ein Blockschaltbild 400 zur Erlauterung 
eines Ausfuhrungsbeispieles der Erfindung dar. In Block 
401 wird abgefragt, ob die Motordrehzahl n_Motor grbBer 
ist als ein vorgebbarer GrenzwerL Der Grenzwert ist in die- 
sem Ausfuhrungsbeispiel auf 210 1/min festgelegt. Ist diese 
Abfrage bei 401 positiv bewcrtet, wird bei 402 ein Ersatz- 
ziindsignal, wie Bit, gleich "EIN" gesetzL Ist die Abfrage 
bei 401 negativ beantwortet, wird bei 403 das Ersatzziindsi- 
gnal auf "AUS" gesetzL In Block 404 wird abgefragt, ob 
das, Steuersignal oder das Ersatzsteuersignal gleich EIN ge- 
setzt ist. Falls dies so ist, wird bei 405 der Zustand auf Ziin- 
dung = EIN gesetzL Andernfalls wird in Block 406 der Zu- 
stand auf ZUndung = AUS gesetzL AnschlieBend wird in 
Block 407 die aktucllc Bctricbsstratcgic gcstcucrC Bei ZUn- 
dung = EIN wird die Steuerstrategie zum Fahren, Schalten, 
Anfahren, Anschleppen, Abbremsen und Anhalten etc. mit 
aktiver Schaltabsichtserkennung durchgefuhrt. Bei Zun- 
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dung = AUS wind die Kupplung nach einer vorgcbbaren 
Zeitverzdgerung zur Realisiemng cincr Parksperre einge- 
rtickt, die Schaltabsichtserkennung ist deaku viert, das heiBt, 
die Kupplung wind bei einer Befaligung eines Schalthebels 
nicht gedffnet. In Block 408 wird das Vorliegen eines Steu- 5 
ersignales V z noch einrnal abgefragL Ist das Steuersignal = 
EIN, wird in Block 409 von der Steuergerat der automata 
sieiten Kupplung auf dem CAN-Bus gesendet und anderen- 
falls wird in Block 410 von der Steuereinheit der automati- 
sierten Kupplung nicht gescndeL 10 

Die Fig. 8 zeigt in einem Blockschaltbild ausschniuweise 
einen Teil einer Steuerrou tine zur Steuerung von Steuergera- 
ten eines Kraftfahrzeuges. In Block 501 wird verglichen, ob 
beispielsweise das Zundungssignal vorliegt oder ob sich der 
Motor dreht, also das Zundungssignal vorliegen raufi. Wenn 15 
bei drehendem Motor ein nicht vorliegendes Zundungssi- 
gnal durch V z = Aus signalisien wird und von einer anderen 
Stcucrcinhcit cin Zundungssignal = Ein signalisicrt wird, 
wird in Block 502 ein Fehlersignal Sp = 1 als Fehler abge- 
speichert. Ebenso kann ein Fehlersignal (Zundungssignal 20 
Aus) abgespeichert werden, das den Fehler auch abspei- 
chert. In Block 503 wird ein, Ersatz wen Zundung = Ein ge- 
setzt und anderen Steuereinheiten zur Verfugung gestellt. 

Auch konnen gemaB des erfinderischen Gedankens an- 
dere Sign ale uberwacht werden und deren Fehler abgespei- 25 
chert werden. Diesen fehlerhaften Signalen kann ein Ersatz- 
signal zugeordnet werden. 

Die nut der Anmeldung eingereichten Paten tanspruche 
sind Formulierungsvorschlage ohne Prajudiz fur die Erzie- 
lung weitergehenden Patentschutzes. Die Anmelderin behalt 30 
sich vor* noch weitere, bisher nur in der Beschrcibung und/ 
oder Zeichnungen ofifenbarte Merkmale zu beanspruchen. 

In Unteranspr iichen verwendete Ruckbezichungen wei- 
sen auf die weitere Ausbildung des Gegenstandes des 
Hauptanspruches durch die Merkmale des jeweiligen Unter- 35 
anspruches bin; sie sind nicht als ein Verzicht auf die Erzie- 
lung eines selbstandigen, gegenstandlichen Schutzes fur die 
Merkmale der ruckbezogenen Unteranspruche zu verstehen. 

Die Gegenstande dieser Unteranspruche bilden jedoch 
auch selbstandige Erfindungen, die eine von den Gegenstan- 40 
den der vorhergehenden Unteranspruche unabhangige Ge- 
staltung aufweisen. 

Die Erfindung ist auch nicht auf das (die) Ausfiihrungs- 
beispiel (e) der Beschreibung beschrankt. Vielmehr sind im 
Rahmen der Erfindung zahlreiche Abanderungen und Modi- 45 
fikationen moglich, insbesondere solche Varianten, Ele- 
mente und Kombinalionen und/oder Materialien, die zurn 
Beispiel durch Kombi nation oder Abwandlung von einzel- 
nen in Verbindung mit den in der allgemeinen Beschreibung 
und Ausfuhrungsformen sowie den Anspriichen beschriebe- 50 
nen und in den Zeichnungen enthaltenen Merkmalen bzw. 
Elementen oder VerfahrensschriUen erfinderisch sind und 
durch kornbinierbare Merkmale zu einem neuen Gegenstand 
oder zu neuen VerfahrensschriUen bzw. Veifahrensschritt- 
folgen fiihren, auch soweit sie Herstell-, Priif- und Arbeits- 55 
verfahren betreffen. 

Patenianspriiche 

1. Kraftfahrzeug rait einer Mehrzahl von Steuergera- 60 
ten, die uber ein Aktivierungselement, das ein Steuersi- 
gnal V z in zumindest einem vorgegebenen Zustand 
ausgibt und dieses Signal in einem anderen Zustand 
nicht ausgibt, aktivierbar sind, wenn das Aktivierungs- 
clcmcnt cin Steuersignal V z an die Steuergerate aus- 65 
gibt und deakti vierbar sind, wenn das Steuersignal den 
Steuergeraten nicht vorliegt, wobei die Steuergerate 
untereinander in Signalverbindung stehen, dadurch 
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gekennzeichnet, daB in einem Speicher zumindesi ei- 
nes Steuergerates ein Fehlersignal Sf eintragbar ist, 
wenn zumindest einem Steuergerat das Steuersignal V z 
nicht vorliegt und anderen Steuergeraten das Steuersi- 
gnal vorliegL 

2. Kraftfahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB vor dem speichem des Fehlersignales Sp 
eine Plausibiutatspriifung durchgefuhrt wird, welche 
sicherstellt, daB das Signal. V z aus fehlerhaften- GrUn- 
den dem Steuergerat nicht vorliegt. 

3. Kraftfahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB bei Abspeicherung eines Fehlersi- 
gnales ein Ersatzwert V7 <r f= J ^ 0: ausgebbar ist 

4. Kraftfahrzeug nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Ersatzwert den Wert des tatsachlich 
richugen Signales V 2 annimmt. 

5. Kraftfahrzeug insbesondere nach einem der vorher- 
gehenden Anspriiche, mit cincr Mehrzahl von Steuer- 
geraten, die uber ein Aktivierungselement, das ein 
Steuersignal V z in zumindest einem eingescbalteten 
Zustand ausgibt und dieses Signal in einem ausgeschal- 
teten Zustand nicht ausgibt, aktivierbar sind, wenn das 
Aktivierungselement ein Steuersignal V z an die Steu- 
ergerate ausgibt und deakti vierbar sind, wenn das Steu- 
ersignal den Steuergeraten nicht vorliegt, wobei die 
Steuergerate untereinander in Signalverbindung ste- 
hen, dadurch gekennzeichnet, daB sich zumindest ein 
Steuergerat bei einem Nichtvorliegen eines Steuersi- 
gnales V z nicht deaku* viert, wenn bei zumindest einem 
anderen Steuergerat ein Steuersignal V z vorliegt oder 
dem einen Steuergerat ein anderes Signal vorliegt, das 
ein Vorliegen eines Steuersignales reprasentiert. 

6. Kraftfahrzeug nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das zumindest eine an dere Steuergerat 
bei Vorliegen eines Steuersignales V z zumindest ein 
Signal uber die Signalverbindung sendet oder zumin- 
dest ein Signal ausgibt, das signalisiert, daB dem ande- 
ren Steuergerat ein Steuersignal vorliegt. 

7. Kraftfahrzeug nach einem der Anspriiche 5 oder 6, 
dadurch gekennzeichnet, daB sich das Steuergerat ohne 
Vorliegen eines Steuersignales nicht deakti viert, wenn 
das zumindest eine Steuergerat ohne Vorliegen eines 
Steuersignales zumindest ein Signal von zumindest ei- 
nem anderen Steuergerat empfangt, welches ein Vorlie- 
gen eines Steuersignales signalisiert oder ein solches 
Vorliegen reprasentiert oder eine Aktivitat des Steuer- 
gerates signalisiert. 

8. Kraftfahrzeug nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB Steuergerate bei 
Vorliegen eines Steuersignales uber die Signalverbin- 
dung Signale senden. 

9. Kraftfahrzeug nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB Steuergerate im 
aktivierten Zustand uber die Signalverbindung Signale 
senden. 

10. Kraftfahrzeug nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB Steuergerate 
bei Nichtvorliegen eines Steuersignales iiber die Si- 
gnalverbindung eine definiertes Signal senden, welches 
anzeigt, daB ein Steuersignal nicht vorliegt. 

11. Kraftfahrzeug insbesondere nach einem der vor- 
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB 
zumindest zwei der folgenden Steuergerate vorhanden 
sind und miteinander in Signalverbindung stehen: 

-cin Steuergerat cincr automatisicrt bctaiigbarcn 
Kupplung, 

- ein Steuergerat einer Motorsteuerung, 

- ein Steuergerat einer Geuiebesteuerung, 



DE 199 60 334 A 1 



15 

- ein Steuergerat einer Anuschlupfregelung. 

- cin Sieucrgcrai eines Amiblockiersystems, 

- ein Steuergerat einer Traktionskontrollsteue- 
rung. 

- ein Sleuergerat einer Klimaanlage, 5 

- ein Steuergeral eines Navigationssystems, 

- ein Sleuergerat einer Anlischlupfregelung oder 

- ein andcres Sleuergerat. 

12. Kraftfahrzeug insbesondere nach einern der vor- 
hergchcnden Anspriiche, mil einer Vorrichtung zur au- 10 
tomatisierten Betatigung einer Kupplung im Antriebs- 
strang mil einem Motor und einem Getriebe, mil einem 
ersien Sleuergerat zur Steuerung der Betatigung der au- 
tomatisierten Kupplung, mit einer Einheit zur Ennitt- 
lung einer Motordrehzahl n,™, wobei das Steuergeral is 
mittels eines Aktivierungselementes, welches bei ei- 
nem Einschalten der ZUndung ein Steuersignal V z an 
das Sleuergerat weiterleitet, aktivicrbar ist, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB bei einem Nichtvorliegen eines 
Steuersignales an dem Steuergerat dieses aktiviert 20 
bleibt, wenn dem Sleuergerat ein Motordrehzahlsignal 
nmot vorliegt, das tiber einem vorgebbaren Grenzwen 
n g renz liegi. 

13. Kraftfahrzeug insbesondere nach einem der vor- 
hergehenden Anspriiche, mil einer Vorrichlung zur au- 25 
tornaiisierten Betatigung einer Kupplung im Antriebs- 
strang mit einem Molor und einem Getriebe, mil einem 
ersten Steuergeral zur Steuerung der Betatigung der au- 
tomatisierten Kupplung und zumindest einem weiteren 
Steuergerat, wobei zumindest das erste Steuergeral und 30 
ein weiteres Steuergerat mittels eines Aktivierungsele- 
mentes, welches bei einem Einschalten der ZUndung 
ein Steuersignal V 2 an das Steuergerat weiterleitet, ak- 
tivierbar sind, dadurch gekennzeichnet, daB bei einem 
Nichtvorliegen eines Steuersignales an dem ersten 35 
Steuergeral dieses aktiviert bleibt, wenn das erste Steu- 
ergeral von dem anderen Steuergerat ein Signal emp- 
fangt, das ein Voriiegen eines Steuersignales V z an 
dem anderen Steuergerat signalisiert. 

14. Kraftfahrzeug insbesondere nach einem der vor- 40 
hergehenden Anspriiche, mit einer Vorrichtung zur au- 
tomatisierten Betaugung einer Kupplung im Antriebs- 
strang mit einem Motor und einem Getriebe, mit einem 
ersten Steuergerat zur Steuerung der Betatigung der au- 
tomatisierten Kupplung und zumindest einem weiteren 45 
Sleuergerat, wobei zumindest das erste Steuergerat und 
ein weiteres Steuergerat mittels eines Aktivierungsele- 
mentes, welches bei einem Einschalten der Zundung 
ein Steuersignal V z an das Steuergerat weiterleitet, ak- 

U vierbar sind, dadurch gekennzeichnet, dafi bei einem 50 
Nichtvorliegen eines Steuersignales an dem ersten 
Sleuergerat dieses aktiviert ist/bleibt, wenn dem ersten 
Steuergerat von dem anderen Steuergerat ein Signal 
vorliegt, das eine Aktivierung des anderen Steuergera- 
tes signalisiert. 55 

15. Kraftfahrzeug insbesondere nach einem der vor- 
hergehenden Anspriiche, mit einer Vorrichtung zur au- 
tomatisierten Betaugung einer Kupplung im Antriebs- 
sirang mil einem Motor und einem Getriebe, mil einem 
ersten Steuergerat zur Steuerung der Betatigung der au- 60 
tornaiisierten Kupplung und zumindest einem weiteren 
Sleuergerat, wobei zumindest das erste Steuergerat und 
ein weiteres Steuergerat mittels eines Aktivierungsele- 
mentes, welches bei einem Einschalten der ZUndung 
cin Steuersignal V z an zumindest das crstc und an cin 65 
weiteres Steuergerat weiterleitet, akti vierbar sind, da- 
durch gekennzeichnet, daB das ersie Steuergeral ein bei 
Voriiegen eines Steuersignales V 2 und/oder bei Vorlie- 
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gen eines Motordrehzahlsignales n mor Uber einein 
Grcnzwcil aktiviert ist/bleibt, 

16. Kraftfahrzeug insbesondere nach einem der vor- 
hergehenden Anspriiche. mit einer 'Vorrichtung zur au- 
tomau'sierten Betatigung einer Kupplung im Antriebs- 
strang mit einem Motor und einem Getriebe, mit einem 
ersten Steuergerat zur Steuerung der Betatigung der au- 
tomatisierten Kupplung und zumindest einem weiteren 
Steuergeral, wobei zumindest das erste Steuergerat und 
ein weiteres Steuergerat mittels eines Aktivierungsele- 
mentes, welches bei einem Einschalten der Zundung 
ein Steuersignal V 2 an zumindest das erste und an ein 
weiteres Steuergeral weiterleitet, akti vierbar sind, da- 
durch gekennzeichnet, dafi das erste Steuergeral ein bei 
Voriiegen eines Steuersignales V z und/oder bei Voriie- 
gen eines Aktivitatssignales zumindest der anderen 
Steuereinheit aktiviert ist/bleibt. 

17. Kraftfahrzeug mit cincr Vorrichtung zur au tornaii- 
sierten Betaugung einer Kupplung im Antriebsstrang 
mit einem Motor und einem Getriebe. mit einem ersten 
Steuergerat zur Steuerung der Betatigung der automati- 
sierten Kupplung und zumindest einem weiteren Steu- 
ergerat insbesondere nach einem der vorhergehenden 
AnsprUche, dadurch gekennzeichnet, dafi zumindest 
das ersle Sleuergerat im akti vierlen Zusland uber einen 
Datenbus Signale sendet. 

18. Kraftfahrzeug mil einer Vorrichtung zur automau- 
sierten Betatigung einer Kupplung im Antriebsstrang 
mit einem Motor und einem Getriebe, mit einem ersten 
Steuergerat zur Steuerung der Betatigung der automau- 
sierten Kupplung und zumindest einem weiteren Steu- 
ergerat insbesondere nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi, zumindest 
das erste Steuergerat bei Voriiegen eines Signales, das 
die Aktivierung eines weiteren Steuergerates signali- 
siert, uber einen Datenbus Signale sendet. 

19. Kraftfahrzeug mit einer Vorrichtung zur automati- 
sterten Betatigung einer Kupplung im Antriebsstrang 
mit einem Motor und einem Getriebe, mit einein ersten 
Steuergerat zur Steuerung der Betatigung der automati- 
sierten Kupplung und zumindest einem weiteren Steu- 
ergerat insbesondere nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi zumindest 
das erste Sleuergerat bei Voriiegen eines Motordreh- 
zahlsignales, das eine Motordrehzahl iiber einer Grenz- 
drehzahl signalisiert, uber einen Datenbus Signale sen- 
del. 

20. Kraftfahrzeug mit einer Vorrichtung zur automati- 
sierten Betaugung einer Kupplung im Antriebssirang 
mit einem Motor und einem Getriebe. mil einem ersten 
Steuergerat zur Steuerung der Betatigung der automati- 
sierten Kupplung und zumindest einem weiteren Steu- 
ergerat insbesondere nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dafi das erste 
Steuergerat bei im Getriebe eingelegtem Neutraibe- 
reich iiber den Datenbus ein Anlasserfreigabesignal 
sendet. 

21 . Kraftfahrzeug nach Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi das Steuergerat der Motorsteuerung bei 
Voriiegen eines Anlasserfreigabesignales und einem 
fahrerseitigen Motorstartbctaugung den Fahrzeugmo- 
tor starlet. 

22. Kraftfahrzeug insbesondere nach einem der vor- 
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB 
das andcrc Steuergerat cincs der folgcndcn Stcucrgc- 
rate ist: 

- ein Steuergerat einer Motorsteuerung, 

- ein Steuergerat einer Getriebesteuerung, 
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- ein Steuergerat einer Antischlupfregelung, 

- ei n S teuergerat ei nes Antibloc kiers yste rns, 

- ein Steuergerat einer Traktionskontrollsteue- 
rung, 

- ein Steuergerat einer Kiimaanlage. 5 

- ein Steuergerat eines Navigationssystems, 

- ein Steuergerat einer Antischlupfregelung oder 

- ein anderes Steuergerat 

23. Kraftfahrzeug nach zurnindest einem der vorher- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB zu- to 
mindest ein Steuergerat ein elektroniscbes Steuergerat 
mil einem Mikroprozessor ist., 

24. Vorricbtung nach zurnindest einem der vorherge- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Signalverbindung eine Datenbusverbindung ist 15 

25. Vorrichtung nach zurnindest einem der vorherge- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Signalverbindung cine CAN-Bus-Vcrbindung ist. 

26. Kraftfahrzeug nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB ais Aktivie- 20 
rungselement zurnindest eines der folgenden Elemente 
verwendet wird: 

- ein Zundungsschalter zum Einschalten der 
Ziindung des Fahrzeuges, 

- ein Fahrzeugbrenisbelaugungseiemeni, wie Pe- 25 
dal und/oder Handhabe, 

- Codekarte. 

27. Kraftfahrzeug nach zurnindest einem der vorher- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Steuergerat der automatisierten Kupplung vor seiner 30 
Deaktivierung das Einriicken der Kupplung steuert 

28. Kraftfahrzeug insbesondere nach Anspruch 27, da- 
durch gekennzeichnet, daB zwischen dem Einriicken 
der Kupplung und der Deaktivierung des Steuergerates 
ein variabler vorgebbarer Zeitraum liegt 35 

29. Kraftfahrzeug nach zurnindest einem der vorher- 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das 
zurnindest eine Signal, welches signalisiert, daB ein 
Steuersignal vorliegt, eines der folgenden Signale ist: 

- ein Steuersignal Vz, 40 

- ein Aktivitatssignal eines Steuergerats, 

- ein Motordrehzahlsignal 

- ein Drosselklappensignal, ein Einspritzmen- 
gensignal, 

- ein Motormomentsignal M mot , 45 

- ein Raddrehzahlsignal n rad , 

- ein Getriebedrehzahlsignal n gct . 

30. Verfahren zur Steuerung eines Kraftfahrzeugs mit 
einer Mehrzahl von Steuergeraten, die uber ein Akti- 
vierungselement, das ein Steuersignal V z in zurnindest 50 
einem vorgegebenen Zustand ausgibt und dieses Signal 

in einem anderen Zustand nicht ausgibt, aktivierbar 
sind, wenn das Aktivierungselement ein Steuersignal 
Vz an die Steuergerate ausgibt und deaktivierbar sind. 
wenn das Steuersignal den Steuergeraten nicht vor- 55 
liegt, wobei die Steuergerate untereinander in Signal- 
verbindung stehen, dadurch gekennzeichnet, daB in ei- 
nem Speicher zurnindest eines Steuergerates ein Feh- 
lersignal Sp eintragbar ist, wenn zurnindest einem Steu- 
ergerat das Steuersignal V z nicht vorliegt und anderen 60 
Steuergeraten das Steuersignal vorliegL 

31. Verfahren nach Anspruch 30, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB vor dem speichem des Fehlersignales Sf 
eine Plausibilitatspriifung durchgefUhrt wird, welche 
sichcrstcllt, daB das Signal V z aus fchlcrhaftcn Griin- 65 
den dem Steuergerat nicht vorliegL 

32. Verfahren nach Anspruch 30 oder 31, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB bei Abspeicherung eines Fehlersi- 
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gnales ein Ersatzwert V^e^^ ausgebbar ist 

33. Verfahren nach Anspruch 31, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Ersatzwert den Wert des tatsachlich 
richtigen Signates V z annimmt. 

34. Verfahren zur Steuerung von Aggregaten eines 
Kraftfahrzeuges insbesondere nach einem der vorher- 
gehenden Anspriiche, wie einer automatisierten Kupp- 
lung im Antriebsstrang, mit zurnindest einem Steuerge- 
rat zur Steuerung der Betatigung der automatisierten 
Kupplung und einem anderen Steuergerat, wobei die 
Steuergerate bei der Betatigung eines Aktivierungsele- 
mentes zum Einschalten akuvjert werden und bei einer 
Betatigung zum Ausschalten deaktiviert werden, da- 
durch gekennzeichnet, daB die folgenden Schritte 
durchgefuhrt werden: 

- Abfrage ob ein Steuersignal oder ein Motor- 
drehzahlsignal dem zurnindest einen Steuergerat 
vorliegt, 

- bei Vorliegen zurnindest eines der beiden Si- 
gnale bleibt das Steuergerat aktiviert, 

- bei Nichtvorliegen der beiden Signale sendet 
die Steuereinheit keine Signale uber einen Daten- 
bus 

- bei Nichtvorliegen der beiden Signale wird die 
Sleuereinheii deaktiviert 

35. Verfahren zur Steuerung von Aggregaten eines 
Kraftfahrzeuges, wie einer automatisierten Kupplung 
im Antriebsstrang, mit zurnindest einem Steuergerat 
zur Steuerung der Betatigung der automatisierten 
Kupplung und einem anderen Steuergerat, wobei die 
Steuergerate bei der Betatigung eines Akti vierungsele- 
mentes zum Einschalten aktiviert werden und bei einer 
Betatigung zum Ausschalten deaktiviert werden, da- 
durch gekennzeichnet, daB die folgenden Schritte 
durchgefuhrt werden: 

- Abfrage ob ein Steuersignal, ein Motordreh- 
zahlsignal und/oder ein Motors teuerungsaktivi- 
tatssignal dem zurnindest einen Steuergerat vor- 
liegt, 

- bei Vorliegen von zurnindest dem Steuersignal 
oder dem Motordrehzahlsignal oder dem Motor- 
steuerungsaktivitatssignal bleibt das Steuergerat 
aktiviert, 

- bei Nichtvorliegen des Steuersignales und des 
Motordrehzahisignales oder des Steuersignales 
und des Motorsteuerungsaktivitatssignales sendet 
die Steuereinheit keine Signale uber einen Daten- 
bus 

- bei Nichtvorliegen Steuersignales und des Mo- 
tordrehzahisignales oder des Steuersignales und 
des Motorsteuerungsaktivitatssignales wird die 
Steuereinheit deaktiviert 

36. Verfahren nach Anspruch 34 oder 35, dadurch ge- 
kennzeichnet daB das Steuergerat ein Steuergerat zur 
Steuerung der automatisierten Kupplung ist und vor 
dem Deaktivieren des Steuergerates die Kupplung ein- 
geriickt wird. 

37. Verfahren nach Anspruch 34 oder 35, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB vor dem Deaktivieren des Steuerge- 
rates eine Wartezeit abgewartet wird. 

38. Verfahren nach Anspruch 36, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB vor dem Einriicken der Kupplung eine 
Wartezeit abgewartet wird. 

39. Kraftfahrzeug mit einer Vorrichtung mit zurnindest 
cincm Steuergerat zur Steuerung von Aggregaten, ge- 
kennzeichnet durch seine besondere Ausgestaltung und 
Wirkungsweise entsprechend den vorliegenden An- 
meldungsunteriagen. 
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40. Verfahren zur Steuerung von Aggregaten in einem 
Kraftfahrzeug, gekennzeichnet durch seine besondere 
Ausgestaltung und Wirkungsweise entsprechend den 
vorliegenden Anmeldungsunterlagen. 

41. Kraftfahrzeug mit einer Mehrzahl von Steuergera- 5 
ten, die iiber ein Aktivicrungselement, das ein Steuersi- 
gnal V z ausgibt, aktivierbar sind, wobei die Steuerge- 
rate untereinander in Signalverbindung stehen und sich 
gegenseitig uberwachen, dadurch gekennzeichnet, da8 
sich zumindest ein Steuergerat bei einem Nichtvorlic- to 
gen eines Steuersignales V z nicht deaktiviert, wenn bei 
zumindest einem anderen Steuergerat ein Steuersignal 
V 7 . vorliegt oder dem einen Steuergerat ein anderes Si- 
gnal vorliegt, das ein Nforliegen eines Steuersignales re- 
prasentierL 15 

42. Kraftfahrzeug mit einer Mehrzahl von Steuergera- 
ten, die ein Steuersignal V z in zumindest einem vorge- 
gebenen Zustand ausgeben und dieses Signal in cincm 
anderen Zustand nicht ausgeben, wobei die Steuerge- 
rate untereinander in Signalverbindung stehen. dadurch 20 
gekennzeichnet. daB in einem Speicher zumindest ei- 
nes Steuergerates ein Fehiersignal Sp eintragbar ist, 
wenn zumindest einem Steuergerat das Steuersignal V z 
nicht vorliegt und anderen Steuergeraten das Steuersi- 
gnal vorliegt. 25 

43. Kraftfahrzeug mit einer Mehrzahl von Steuergera- 
ten, die ein Steuersignal V z in zumindest einem vorge- 
gebenen Zustand ausgeben und dieses Signal in einem 
anderen Zustand nicht ausgeben, wobei die Steuerge- 
rate untereinander in Signalverbindung stehen, dadurch 30 
gekennzeichnet, daB bei Vorliegen von verschiedenen 
Signalen verschiedener Steuergerate bezuglich einer 
fahrzeugspezifisehen GroBe ein Plausibilitatstest be- 
zuglich der richtigen Signale durchgefuhit wird und 
gegebenenfalls in einem Speicher zumindest eines 3S 
Steuergerates ein Fehiersignal Sp eintragbar ist, wenn 
zumindest einem Steuergerat das Steuersignal V z nicht 
vorliegt und anderen Steuergeraten das Steuersignal 
vorliegt. 

44. Kraftfahrzeug nach Anspruch 42 oder 43, dadurch 40 
gekennzeichnet, daB bei Abspeicherung eines Fehlersi- 
gnales im Speicher eines Steuergerates das Steuergerat 
ein Ersatzwert Wz-Ersaa ausgibt. 

45. Kraftfahrzeug nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Ersatzwert den Wert des tatsachlich 45 
richtigen Steuersignales V z annimmu 
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